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ABSTRAK 
Penelitian ini bertujuan untuk membuat suatu sirip pada robot ikan yang dapat 
membantu robot ikan dalam bermanuver. Penelitian ini bertujuan untuk membantu 
robot ikan dalam bermanuver menggunakan platform mikrokontroler Arduino. Robot 
ikan terdiri dari mikrokontroler Arduino, motor servo, dan bluetooth. Untuk 
menggerakkan robot ikan, user dapat menggunakan android sebagai pengganti remot 
dalam mengendalikan robot ikan. Robot ikan dapat melakukan pergerakan jika user 
memberikan perintah melalui android yang dikirimkan ke Arduino melalui bluetooth. 
Beberapa manuver robot ikan yang dihasilkan melalui perancangan siripnya berupa 
manuver diving, resurface serta manuver yang stabil untuk bermanuver kekanan dan 
bermanuver kekiri dibandingkan dengan perancangan robot ikan yang sebelumnya. 
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ABSTRAK 
This research is purpose to making a fish fin of the fish robot which it can helping the 
fish robot in maneuver. This research purpose to helping the fish robot to maneuver 
with uses micro controller platform Arduino. The fish robot is consists of Arduino 
micro controller, motor servo and Bluetooth. To activation the fish robot, the user can 
use android as a remote to control the fish robot. The fish robot will active when user 
give command by android which it will send to Arduino from the Bluetooth. The 
creates of some maneuvers of fish robot are designed by fish fin, it comes like diving 
maneuver, resurface, and stable of right and left of maneuver, it is more designed than 
before. 
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